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Beschreibung 

Numerische Steuerung far Werkzeugmaschinen oder Roboter 

Die Erfindung bezieht sich auf eine numerische Steuerung fur 
Werkzeugmaschinen oder Roboter, wobei tiber ein in einem von 
der Steuerung raumlich getrennten Bediengerat vorgesehenes 
Handrad Stellbefehle far die Steuerung auslosbar sind. 



10 Einzelne Achsen einer Werkzeugmaschine oder eines Roboters 

k6nnen ablicherweise manuell mit Hilfe eines in der Regel op- 
toelektronischen Handrades als Stelleinrichtung verfahren 
werden. Die Bedienung dieses Handrades mufi dabei nicht not- 
wendigerweise von einem festen Bedienpult aus erfolgen, son- 

15 dern sie sollte mSglichst von jedem beliebigen Punkt im Um- 
feld der Maschine moglich sein. Bisher wurde dazu eine Ver- 
bindung zwischen dem Handrad in einem mobilen Bediengerat und 
der zentralen Steuereinheit durch ein spezielles far indu- 
strielle Einsatzbedingungen geeignetes Kabel hergestellt. 

20 Dieses umfafit dann die Signalleitungen zur Ubertragung von 
HandradzShlimpulsen sowie die Versorgungsspannungsleitungen 
far die im Handrad befindliche Elektronik. Zur Erreichung der 
erforderlichen Storfestigkeit sind die Leitungen des Kabels 
mit einem metallischen Schirm ummantelt. Der Schutz gegen me- 

25 chanische Belastungen (Knicken, Quetschen) und chemische Ein- 
fiasse (Schneidole etc.) wird dabei durch ein geeignetes Ka~ 
belmaterial sichergestellt . Der Schutz gegen Spritzwasser in 
dem Bereich des Kabelanschlusses mufi durch entsprechende An* 
schlufikonstruktion (Dichtungen, Haisen etc.) gewahrleistet 

3 0 werden . 



Bei einer derartigen Ubertragung der Stellbefehle des Handra- 
des hat sich das aufwendie Anschlufikabel wegen hoher Kosten, 
.^nr^nfal liakeit und schlechter Ergonomie als nachteilig er- 
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Aufgabe der Erfindung ist es, eine Steuerung der eingangs ge- 
nannten Art so auszubilden, daS auf eine Kabelverbindung zwi- 
schen dem mobilen BediengerSt und dem Handrad und dem statio- 
nSren Steuerungsteil verzichtet werden kann. Dabei soil der 
5 technische Aufwand ftir eine sich dazu anbietende drahtlose 
Signaliibertragung moglichst gering gehalten werden. 

Gemafi der Erfindung wird diese Aufgabe ftir eine Steuerung der 
eingangs genannten Art dadurch gelost, daS die die Stellbe- 

10 fehle darstellenden Ausgangs impulse des Handrads an eine sal- 
dierende Zahleinrichtung leitbar sind, deren ZShlerstand in 
einem festen Zeitraster iiber eine drahtlose Sendeeinrichtung 
an eine der Steuerung zugeordnete Empfangseinrichtung leitbar 
ist, wo tiber einen Umsetzer aus den iibertragenen Zahlerstan- 

15 den die Stellbefehle, insbesondere als rekonstruierte Aus- 
gangs impulse der Steuerung zuleitbar sind. Wesentlich fur die 
Erfindung ist dabei, dafi somit nicht jeder Ausgangs impuls fur 
das Handrad drahtlos tibertragen werden mu£. 

20 Eine erste vorteilhafte Ausbildung der Erfindung ist dadurch 
gekennzeichnet, daS das Zeitraster mindestens ann&hernd dem 
Interpolations takt der Steuerung entspricht. Damit wird si- 
chergestellt, daS der Interpolator nicht " leerlauf t " , sondern 
stSndig mit neuen aktuellen Handradin forma tionen versorgt 

25 wird. 

Dadurch, daS in der Sende- und Empfangseinrichtung handelsiib- 
liche DECT (Digital European Cordless Telefon) -Module vorgese- 
hen sind und die Digitalinformation in Form analoger Zwei- 
30 Ton-Signale ttbertragbar ist, kann auf handelsiibliche Baustei- 
ne zurilckgegrif f en werden. Sobald verfttgbar, konnten auch 
DECT-Dtt-Module eingesetzt werden, die bereits eine digitale 
Datenschnittstelle enthalten, so daS der Umweg liber ein Modem 
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Ein Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung ist in der Zeichnung 
dargestellt und wird im folgenden nSLher erlautert. 

In der Darstellung ist ein Bediengerat BG gezeigt, das bei- 
spielsweise (iber einen Akku A seine Energie erhalt. Im Bedin- 
gerat BG ist unter anderem ein Handrad H vorgesehen, dessen 
Ausgangs impulse an einen Umsetzer Ul gelange. Ein solches 
Standard-Handrad H erzeugt pro mechnischer Umdrehung eine fe- 
ste Zahl von Zahlimpulsen (ca. 30 bis 2000) . Vom Umsetzer Ul 
wird in einem festen Zeitraster das saldierte Zahlergebnis an 
ein Modem Ml geleitet, das aus dem Zahlergebnis ein Zwei-Ton- 
Signal generiert, das iiber ein DECT-Modul Dl und eine Sende- 
antenne SA vom Bediengerat BG drahtlos ausgesandt wird und am 
Ort einer numerischen Steuerung NC tiber eine Empfangsantenne 
EA empfangen wird. Das empfangene Signal gelangt zunSchst 
ebenfalls an ein handelsubliches DECT-Modul D2, das Zwei-Ton- 
Signal wird in einem Modem M2 demoduliert und die ZShlerstan- 
dinformation gelangt an einen Umsetzer U2 f der aus dem tiber- 
tragenen Zahlerstand die Ausgangssignale des Handrades H re- 
konstruiert und der Steuerung NC zuleitet. 

Dadurch, daS die ZShlerstandubertragung mindestens im Inter- 
polations takt der numerischen Steuerung NC erfolgt, wird ein 
geglatteter Signalflufi gewahrleistet . 

25 

Die Umsetzer Ul und U2 konnen Teile von jeweils einem Micro- 
controller sein. 

Selbstverstandlich ist auch mdglich, da£ der Umsetzer U2 auch 
30 direkt Digitalwerte fiir die numerische Steuerung NC erzeugt 
und nicht die ursprtinglich vom Handrad H erzeugten Impulsen 
rekonstruiert . 
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Schutzanspruche 

1. Numerische Steuerung f€Lr Werkzeugmaschinen oder Roboter, 
wobei \iber ein in einem von der Steuerung raumlich getrennten 

5 Bedienger&t vorgesehenes Handrad Stellbefehle fiir die Steue- 
rung auslosbar sind, dadurch gekenn- 
zeichnet, daS die die Stellbefehle darstellenden 
Ausgangs impulse des Handrads (H) an eine saldierende zahlein- 
richtung (Ul) leitbar sind, deren Zfihlerstand in einem festen 

10 Zeitraster Qber eine drahtlose Sendeeinrichtung (M1,D1,SA) an 
eine der Steuerung (NC) zugeordnete Empfangseinrichtung (EA, 
D2,M2) leitbar ist, wo iiber einen Umsetzer (U2) aus den iiber- 
tragenen Z&hlerstSnden die die Stellbefehle, insbesondere als 
rekonstruierte Ausgangs impulse der Steuerung (NC) zuleitbar 

15 sind. 

2. Steuerung nach Anspruch 1, dadurch g e - 
kennzeichnet, dafi das Zeitraster mindestens an- 
nahernd dem Interpolations takt der Steuerung (NC) entspricht. 

20 

3. Steuerung nach einem der vorstehenden Ansprttche, da- 
durch gekennzeichnet, daS in der Sende- 
und Empfangseinrichtung handelsttbliche DECT-Module (D1,D2) 
vorgesehen sind und die Digitalinf ormation in Form analoger 

25 Zwei-Ton-Signale Obertragbar ist. 
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